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(3) Navigationsvorrichtung fCir ein Kraftfahrzeug 

(g) Die Erfindung betrifft eine Navigationsvorrichtung (1) 
fur ein Kraftfahrzeug und ein Verfahren zur Auswertung 
und Weitergabe von Verkehrsinformationen, wobei der 
Navigationsvorrichtung (1) eine VerkehrsfluBbewer- 
tungseinrichtung (9) und eine Sendeeinheit <2) zugeord- 
net ist, wobei die Sende- und Empfangseinheit (2) als 
Fahrzeug-Fahrzeug-Kommunikationssystem ausgebildet 
ist, uber die Verkehrsinformationen mit anderen Kraft- 
fahrzeugen empfangen und bewertet werden und die 
empfangenen Verkehrsinformationen sowie selbst ermit- 
telte Verkehrsinformationen fiir andere Kraftfahrzeuge 
abgestrahit werden. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betriffl eine Navigationsvorrichtung fur 
ein Kraftfahrzeug sowie ein Verfahren zur Auswertung und 
Weitergabe von Verkehrsinformationen. 

Zur Unterstutzung eines Kraftfahrzeugfiihrers zum Errei- 
chen eines gewiinschten Zielpunktes sind Navigationsvor- 
richtungen bekannt, die im wesendichen eine digitale Stra- 
Benkarte und eine Positionseinrichtung umfassen. Mochte 
nun der Kraftfahrzeugfiihrer zu einem Zielpunkt gelotst 
werden, so gibt dieser den Zielpunkt iiber eine Eingabeein- 
heit in die Navigadonsvorrichtung 1. Mittels der Positions- 
bestinunungseinrichtung, die beispielsweise als GPS-Emp- 
fanger ausgebildet ist, kennt die Navigationsvorrichtung die 
aktuelle Position und errechnet eine Route zu dem Ziel- 
punkt. Die zu fahrende Route wird dann akustisch und/oder 
visuell dem Kraftfahrzeugfiihrer mitgeteilt. Ein Problem 
derartiger Navigadonsvorrichtungen ist, dafi die optimale 
Route sich durch aktuelle Verkehrsereignisse wie Staus, Ne- 
bel und ahniiches zeitlich verandem kann. 

Aus der DE 33 36 092 ist ein Verfahren zur Erfassung 
von Gefahrenstellen in einem Leit- und Informationssystem 
fur Kraftf ahrzeuge bekannt, bei dem im Fahrzeug eine Navi- 
gationseinrichtung mit einem Terminal zur Eingabe von 
Ortskoordinaten und zur Anzeige fur eine Zielfuhrung und 
eine Informationsubertragungseinrichtung angeordnet sind, 
und bei dem im Bereich der Fahrbahn ortsfest Leitbaken an- 
geordnet sind, welche Leit- und Ortsinformationen von ei- 
ner zentralen Leitstelle an passierende Fahrzeuge iibertragen 
und Meldungen von den Fahrzeugen empfangen und zur 
Leitstelle iibertragen. Zusatzlich wird vorgeschlagen, dem 
Terminal eine Meldetaste fiir Unfalle und Gefahren zuzu- 
ordnen, die bei Betatigung eine Wammeldung an die Leitba- 
ken sendet, die die Meldung an die Leitstelle weitermeldet, 
die wiederum die Information an Leitbaken vor der Unfall- 
oder Gefahrenstelle weiterleitet. Nachteilig an dem bekann- 
ten System ist dessen aufwendige Reahsierung, insbeson- 
dere das Aufstellen der notwendigen Leitbaken. 

Aufgrund der damit verbundenen erheblichen Investiti- 
onskosten haben sich derarUge Systeme nicht durchsetzen 
konnen. 

Aus der DE 40 08 460 ist ein Navigationssystem fiir 
Kraftfahrzeuge mit einem Ortungssystem zur Besdnunung 
des Standpunktes des Kraftfahrzeuges, einef Eingabevor- 
richtung fiir den Zielpunkt des Kraftfahrzeuges und mit Mit- 
teln zur Bestinmiung der Route fur das Kraftfahrzeug vom 
Standpunkt bekannt, wobei ein Empfanger zum Empfang 
und Auswertung von Verkehrsnachrichten vorgesehen ist, 
die empfangenen Verkehrsnachrichten zum Navigationssy- 
stem iibertragen werdMi, das unter Beriicksichtigung der in 
den Verkehrsnachrichten enthaltenen Informationen, wie 
beispielsweise StraBensperrungen oder Staus, eine neue 
Route fiir das Kraftfahrzeug bestimmt. Nachteilig an dem 
bekannten Navigationssystem ist, daB eine Zentralleitstelle 
die relevanten Vericehrsnachrichten erst mit einer gewissen 
Verzogerung, beispielsweise von einem Hubschrauber, ge- 
meldet bekommt, so daB eine Routenanderung zu spat vor- 
genommen wird. Zum anderen erfordem diese Zentralleit- 
stellen, die meistens von dem Rundfunkanstalten betrieben 
werden, einen nicht unerheblichen organisatorischen Auf- 
wand. 

Aus der DE 44 38 662 ist ein Wechselkommunikations- 
system fiir Kraftfahrzeuge bekannt, das einen Bewertungs- 
mechanismus zur Erfassung, ob vor einem Fahrzeug in 
Fahrtrichtung eine Kurve kommt, auf Basis von Ausgaben 
aus einem Navigationsmechanismus und einem Kartenin- 
formationsausgabemechanismus in einem Navigationssy- 
stem enthalt. Es wird bewertet, ob die Fahrgeschwindigkeit 
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des einen Fahrzeuges zu hoch ist, um die erfaBte Kurve si- 
cher durchfahren zu konnen. Wenn die Fahrgeschwindigkeit , 
des einen Fahrzeugs zu hoch ist, wird die Geschwindigkeit 
dieses Fahrzeuges durch einen automatischen Fahrge- 
5 schwindigkeitssteuermechanismus und/oder ein Alarmmit- 
tel verringert, das dem Kraftf ahrzeugfuhrer den Zustand 
ubermaBiger Geschwindigkeit mitteilt Femer ist ein Me- 
chanismus zur Erfassung vorgesehen, ob ein anderes Kraft- 
fahrzeug eine erfaBte Kurve durchfuhrt oder sich dieser an- 

10 nahert. Wenn das andere Kraftfahrzeug erfaBt ist und das 
eine Fahrzeug eine Position erreicht, die um eine vorbe- 
stimmte Distanz kurz vor der Kurve liegt, wird die Wechsel- 
konmiunikation zwischen dem einen Fahrzeug und dem die 
Kurve durchfahrenden Fahrzeug durch das Kommunikati- 

15 onsmittel eingeleitet und enthalt die Fahrgeschwindigkeit, 
die Fahrrichtung und dergleichen, so daB das eine Fahrzeug 
an dem anderen Fahrzeug sicher und zuverlassig vorbeifah- 
ren kann. 

Der Erfindung liegt daher das technische Problem zu- 

20 grunde, eine Navigationsvorrichtung fiir ein Kraftfahrzeug 
sowie ein Verfahren zur Auswertung und Weitergabe von 
Verkehrsinformationen zu schafFen, die ohne groBere bauli- 
che Investitionen eine schnellere Zufiihrung von Verkehrs- 
informationen ermoglicht. 

25 Die Losung des technischen Problems ergibt sich durch 
die Merkmale der Patentanspriiche 1 und 3. Durch die Zu- 
ordnung einer VerkehrsfluBbewertungseinrichtrung sowie 
einer Sendeeinheit, wobei die Sende- und Empfangseinheit 
als Fahrzeug-Fahrzeug-Kommunikationssystem ausgebildet 

30 ist, wird ein dynamisches Navigationssystem, ohne zentraie 
Leitstellen geschafFen. Jedes Kraftfahrzeug empfangt von 
anderen Kraftfahrzeugen ausgesendete Verkehrsinformatio- 
nen und beriicksichtigt diese bei seiner Fahrtroutenplanung. 
Gleichzeitig - sendet jedes Kraftfahrzeug Verkehrsinforma- 

35 tionen iiber seine aktuelle Position aus, die es mittels der 
VerkehrsfluBbewertungseinheit ermittelt hat oder von ande- 
ren Kraftfahrzeugen empfangen hat, Weitere vorteilhafte 
Ausgestaltungen der Erfindung ergeben sich aus den Unter- 
anspriichen. 

40 Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines bevorzug- 
ten Ausfiihrungsbeispiels naher erlautert. Die einzige Figur 
zeigt ein schematische Blockschaltbild einer Navigations- 
vorrichtung fiir ein Kraftfahrzeug, 

Die Navigationsvorrichtung 1 umfaBt eine Sende- und 

45 Empfangseinheit 2, eine Eingabeeinheit 3, eine Positionsbe- 
stimmungseinrichtung 4, eine Bewerturigseinheit 5, eine 
Fahrtroutenberechnungs-Einheit 6, eine digitale StraBen- 
karte 7, eine Ausgabeeinheit 8 und eine VerkehrsfluBbewer- 
tungseinrichtung 9. 

50 tJber die Eingabeeinheit 3 wird alphanumerisch, sprach- 
oder graphisch gesteuert ein gewiinschter Zielort eingege- 
ben und an die Fahrtroutenberechnungs-Einheit 6 weiterge- 
leitet. Des weiteren erhalt die Fahrtroutenberechnungs-Ein- 
heit 6 den aktuellen Standort von der Position sbestim- 

55 mungseinrichtung 4, die beispielsweise als GPS-Empfanger 
ausgebildet ist, Mittels prinzipiell bekannter Algorithmen 
berechnet die Fahrtroutenberechnungs-Einheit 6 unter Ver- 
wendung der Daten der digitalen StraBenkarte 7 eine Fahrt- 
route zwischen dem aktuellen Standort und dem gewiinsch- 

60 ten Zielpunkt. Die berechnete Fahrtroute wird an die Ausga— • 
beeinheit 8 iibergeben und graphisch dargestellt. Vorzugs- 
weise ist die Ausgabeeinheit 8 dariiber hinaus mit einer 
Sprachausgabeeinrichtung ausgebildet, so daB der Kraft- 
fahrzeugfiihrer akustisch Anweisungen erhalt, um die be- 

65 rechnete Fahrtroute abzufahren. Uber die Empfangseinheit 
2 erhalt die Navigationsvorrichtung 1 standig Verkehrsinfor- 
mationen von anderen Kraftfahrzeugen. Die Verkehrsinfor- 
mation umfaBt dabei eine Ort- und Richtungsangabe, eine 
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Uhrzeit und eine Beschreibung der Verkehrsinformation. 
Anhand dieser eingehenden Verkehrsinformationen iiber- 
priift die Bewertungseinheit 5, ob irgendwelche Vericehrs- 
vorkommnisse sich auf der bisher berechneten Fahrtroute 
ereignet haben. Enthalt dabei eine Verkehrsinformation rele- 5 
vante Daten hinsichtlich der errechneten Fahrtroute, so wird 
dies an die Fahrtroutenberechnungs-Einheit 6 gemeldet, die 
dann eine alternative Fahrtroute unter Umgehung der Stor- 
stelle errechnet. Unabhangig von der Relevanz fiir die ei- 
gene Fahrtroute werden eingehende Verkehrsinformationen lO 
von der Empfangseinheit 2 aufbereitet und uber die Sende- 
einheit 2 wieder onuiidirektional abgestrahlt. Des weiteren 
erzeugt die Navigationsvorrichtung 1 selbst Verkehrsinfor- 
mationen. Dazu wird mittels der Verkehrsbewertungseinheit 
9 der VerkehrsfluB an der aktuellen Position analysiert, bei- 15 
spielsweise Fahrzeuggeschwindigkeit, Auswahl der umge- 
benden Fahrzeuge, Witterungsbedingungen und ahnliches. 
Diese Daten konnen bei spielsweise von einem fahrzeugei- 
genen Motorsteuergerat und einer Abstandssensorik oder ei- 
ner Kamera mit zugeordneter Bilddatenauswerteeinheit er- 20 
mittelt werden. Das Analyseergebnis wird dann entspre- 
chend codiert, mit einer Orts-Richtungs- und Zeitangabe 
versehen und eben falls uber die Sendeeinheit 2 abgestrahlt. 
Im einfachsten Fall besteht das Analyseergebnis aus sehr 
einfachen Informationen wie beispielsweise StraBe frei oder 25 
verstopft bzw. Witterungsbedingungen gut oder schlecht. 
Dies ist fiir die meisten Kraftfahrzeugfuhrer voUig ausrei- 
chend, da diese nur extreme Verkehrsstorungen umfahren 
mochten, nicht jedoch die unter alien Gesichtspunkten opti- 
mierte Fahrtroute suchen. Ein weiterer Vorteil der sehr ein- 30 
fachen Analyse ist ein geringer Aufwand in der Auswertung 
und Weiterleitung der Vericehrsinformationen. Es ist leicht 
einsichtlich, daB eine komplexere Bewertung des Verkehrs- 
flusses beispielsweise mit 10 verschiedenen Eingruppierun- 
gen einen hoheren schaltungstechnischen Aufwand bezug- 35 
lich der Sensierung der Informationen, der Aussendung der 
Informationen und der Beriicksichtigung durch die Bewer- 
tungseinheit 5 bzw. der Fahrtroutenberechnungs-Einheit 6 
erfordert, wobei insbesondere die Bewertung kritisch ist, 
weshalb die Bewertungseinheit 5 als Fuzzy-Logik und/oder 40 
als neuronales Netz ausgebildet ist. Die Sende-Empfangs- 
Einheit 2 ist vorzugsweise als elektromagnetisches Funksy- 
stem ausgebildet. Vorzugsweise wird die Reichweite der 
Sendeeinheit 2 auf einige hundert Meter oder einige Kilo- 
meter beschrankt. Dies reduziert einerseits die benotigte 45 
elektrische Energie und andererseits auch die Anzahl der 
empfangenen VerkehrsfiuBinformationen. Hier ist ein Kom- 
promiB zu suchen, daB die relevanten Informationen bei- 
spielsweise vor einer Abzweigung, auf deren StraBe sich ei- 
nige Kilometer weiter ein Unfall ereignet hat, bereits vor- 50 
handen sind, andererseits muB die Anzahl der empfangenen 
Informationen aufgrund der beschrankten Rechenleistung 
sich in Grenzen halten. 

Patentanspriiche 55 

1 . Navigationsvorrichtung fur ein Kraftfahrzeug, um- 
fassend eine digitale StraBenkarte, eine Positionsbe- 
stimmungseinrichtung, eine Eingabe- und eine Ausga- 
beeinheit, eine Fahrtroutenberechnungs-Einheit und 60 
eine der Fahrtroutenberechnungs-Einheit zugeordnete 
Empfangseinheit, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Navigationsvorrichtung (1) eine VerkehrsfluBbewer- 
tungseinrichtung (9) und eine Sendeeinheit (2) zuge- 
ordnet sind, wobei die Empfangs- und Sendeeinheit (2) 65 
als Fahrzeug-Fahrzeug-Kommunikationssystem aus- 
gebildet ist. 

2. Navigationsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch 



gekennzeichnet, daB die VerkehrsfiuBbewertungsein- 

richtung (9) eine Abstandssensorik umfaBt. 

3. Verfahren zur dynamischen Zielfiihrung eines 

Kraftfahrzeuges mittels einer Navigationsvorrichtung 

nach Anspruch 1, umfassend folgende Verfahrens- 

schritte 

a) Eingeben eines gewunschten Zielpunktes uber 
die Eingabeeinheit (3) 

b) Bestimmen der aktuellen Position des Kraft- 
fahrzeuges mittels der Positionsbestimmungsein- 
richtung (4), 

c) Berechnen einer Fahrtroute zwischen der er- 
mittelten aktuellen Position und dem gewiinsch- 
ten Zielpunkt durch die Fahrtroutenberechnungs- 
Einheit (6) anhand der Daten der digitalen Stra- 
Benkarte (7), 

d) Ausgeben der berechneten Fahrtroute iiber die 
Ausgabeeinheit (8), gekennzeichnet durch fol- 
gende weitere Verfahrensschritte: 

e) Empfangen von VerkehrsfiuBinformationen 
von anderen Kraftfahrzeugen, wobei die Ver- 
kehrsfluBinformation mindestens eine Orts- und 
Richtungsangabe umfaBt, 

0 Ermitteln, ob die empfangenen VerkehrsfiuBin- 
formationen die gemaB Verfahrensschritt c) er- 
rechnete Fahrtroute betrefifen, 

g) Auswerten der gemaB Verfahrensschritt f) er- 
mittelten relevanten VerkehrsfiuBinformationen, 

h) Berechnen einer neuen Fahrtroute unter Be- 
riicksichtigung der relevanten VerkehrsfiuBinfor- 
mationen gemaB Verfahrensschritt g) und 

i) Aussenden von VerkehrsfiuBinformationen, die 
an der jeweils aktuellen Position erfaBt oder emp- 
fangen werden, uber die Sendeeinheit (2) fur an- 
dere Kraftfahrzeuge. 
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